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	Структура и характер шумовых составляющих выходного сигнала микромеханического гироскопа (ММГ) в большой степени определяет его чувствительность к внешней угловой скорости. Для анализа шумовых составляющих сигнала ММГ наряду с классическими методами исследования широко применяется метод вариации Аллана. В статье приводится инженерная методика применения этого метода и физическая интерпретация основных шумовых составляющих. Используя статистически достаточный объем измерений выходного сигнала ММГ типа ENV-05D-52 (фирма Murata) как на неподвижном основании, так и на вращающемся стенде, проведены вычисления зависимости вариации Аллана от времени корреляции t и определены доминирующие коэффициенты аппроксимирующего выражения. Показано, что в интервале 0,1 с < t < 10 с шумовая составляющая выходного сигнала ММГ может быть представлена в виде белого шума. Аналогичный вывод сделан по результатам анализа зависимости выборочной дисперсии от времени осреднения t. 
Для сравнения использованы приведенные в публикациях материалы оценок вариации Аллана для ММГ типа ADXRS150 (фирма Analog Devices) и SiRRS01 (фирма BAE), подтвердившие вывод о доминировании белого шума в интервале 1 с < t < 10 с и выявившие наличие шумовой составляющей вида нестабильности смещения нуля при t > 10 с. Специфические шумовые составляющие, определяемые низкочастотным трендом выходного сигнала, по результатам анализа оценок трех указанных типов ММГ при значениях t < 1000 с не обнаружены
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